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Introduksjon/teknisk felt 

Oppfinnelsen omhandler en fremgangsm&te og et system for overvakning og 
posisjonsbestemmelse av objekter og/eller levende vesener innenfor et begrenset 
omrade, som f.eks. rem i en bygning. Systemet omfatter et flertall av elektroniske 
identifikasjonsbrikker som festes pk objektene som skal overvakes. Hver brikke har 
en egen identifikasjonskode (ID-kode) og er utstyrt med egen ultralyd- sender og 
-mottaker. Systemet omfatter videre et flertall av detektorer i hvert rom som 
registrerer og tolker signalene som sendes fira brikkene. Detektorene er koblet 
sammen i et nettverk og sender informasjonen som er mottatt tU en eller flere 
sentrale enheter som ogs& hmec til systemet for videre behandling og sortering. 
Ved oppfinnelsen vil linjeinterferens fira elektrisk utstyr, som kan oppsti ved 
overfiOTing av signalene fira senderenheter til detektorer, i det vesentUge bU gemet, 
og det er i tillegg mulig a bestemme posisjon selv om identifikasjonsbrikkene er i 
bevegelse. 

Bals^runn for oppfinnelsen 

Pi sykehus og andre steder kan det vaere mye utstyr og jonmaler som stadig skifter 
plass. Mye tid gSr bort til i finne igjen utstyret. Det er derfor hensiktsmessig med 
et fleksibelt system som kan bestemme posisjonen til nlike enheter. 

I omrdder hvor det finnes elektronisk ntstyr som er fialsomt for elektromagnetisk 
straling, er det lite hensiktsmessig a innfare nytt utstyr som resulterer i slik 
straling, for eksempel sender/mottaker basert pa radiob0lger. Samtidig vU det nye 
utstyret bli pavirket i sine malinger av det eksisterende utstyret. 

Systemer som baserer seg p& ultralyd vil vgere gunstig, siden de ikke vil p&virkes 
av elektromagnetisk strSling, og,de vil i Hten grad p&viike omgivelsene. 

En svakhet med kjente systemer som baserer seg pa ultralyd er at maleresultatene 
vil pavirkes av st0ykilder som lysrar og dataskjermer. Dette vil forringe de mottatte 
signalene. En annen svakhet er at kjente systemer ikke vil fimgere nSr brikken som 
sender ut signalene er i bevegelse. 

Et formal med oppfinnelsen er & redusere pavirkningen fira stcykUder til et 
minimum. 

Et annet formSl er i. utfiare.posisjonsbestemmelse selv om brikken som skal 
posisjonsbestemmes er i bevegelse. 
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Kjent teknikk 

Det finnes i dag flere ulike prinsipper for a lokalisere objektw innenfor et 
avgrenset omride. 

5 Deriblant finnes systemer som bruker ultralyd som signalbasrer. 

WO-9955057, som er sekerens eget patent og som den foreliggende oppfinnelse er 
en videreutvikling av, er et eksempel pa dette. Dette skriftet beskriver den 
nasrmeste kjente teknikken, og innlemmes her i sin helhet som referanse. Dette 
systemet er som den foreliggende oppfixmelsen ogsa beregnet for overvSkning og 

10 posisjonsbestemmelse av objekter innenfor et avgrenset omr&de, ved bruk av 

brikker som sender ut en spesifikk ID-kode i form av idtralydsignaler. Brikkene bar 
kontinuerlig utsendelse av signaler i forhandsbestemte intervaller, og omfatter 
ultralydmottakere, samt midler for utsendelse av 1yd i det li0rbare omradet for a 
varsle nar en brikke blir fors0kt ^emet, koden ikke sendes etter en forventet tid, 

15 eller feil kode sendes. Stasjonaere mottakerenheter plassert i hvert avgrensede 
omrade er koblet til en sentral kontrollenhet via et nettverk og utferer en toveis 
konmnmikasjon med identifikasjonsbrikkene. I en spesiell ntferelse kan en 
spesifiadc brikke kalles opp fira den sentrale kontroUenheten. Oppkallingssignaler 
sendes da fira de stasjonaere mottakerenhetene, og brikken med rett ID svaren 

20 Mottakeren som mottar det sterkeste signalet indikerer hvilket avgrenset omrade 
brikken befinner seg i. 

WO-9955057 omhandler som sagt et system som kan lokalisere brikker til et 
spesifikt rom. En svakhet med systemet er at det ikke kan posisjonsbestenmae 
25 brikker i nlike delCT av et rom. 

Det er ogs& kjent flere systemer, deriblant US-63 17386, som benytter n0yaktig 
mSling av tidsforsixikelser mellom en sender og flere mottakere for & detektere 
n0yaktig lokalisering i cm-omr&det. Ulempen med disse systemene er at de krever 
30 noyaktig lokalisering av alle mottakeme pa forhand, komplisert signalbehandling, 
og at de bare virker nar det er fri sikt mellom sender og mottakeme. 

En annen svakhet med konomtinikasjonssystemer av typen som baserer seg pa 
ultralyd, er at de er f0lsomme for linjest0y fira for eksempel dataskjermer, TV- 
35 monitorer og elektroniske ballastkretser i lysstofl&OT. Disse kan sende ut en 
konstant tone mellom 20 og 50 kHz, og hvis firekvensen treffer naer nok en av 
firekvensene som benyttes i brikker vil de gi problemer med deteksjon, eller store 
usikkerheter i malingene. 
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Et problem med kjente l0sninger for detektering av enheter som sender ut 
ultralydsignaler, oppstar nar disse er i bevegelse. Signalene kan da ikke tolkes 
gnmnet Dopplerskift. 

5 Et annet problem med den kjente teknikken oppstar nar en bar detektorer i 
nabobrom hvor d0rene star oppe. Da kan flere detektprene here signal fira en 
brikke. En sikker posisjonsbestemmelse er derfor ikke enkel. 

Kort beskrivelse av oppfinnelsen 

10 Foreliggende oppfixmelse omhandler en fremgangsm&te og et system for 

overvakning og posisjonsbestenamelse av objekter i rom. Oppfiimelsen bar som 
foraial a bedre mfiling av posisjon i rom med ulik st0y som linjeinterferens, samt 
miiligg]0re malinger selv nar kilden som sender signalene er i bevegelse, 

15 Systemet omfatter naermere beskrevet elektroniske identifikasjonsbrikker eller 

senderexiheter for festing pa objektene som skal overvfikes. Hver brikke er utstyrt 
med sender og mottaker. Brikkene med senderenhetene sender pa flere ulike 
firekvenser. Pa mottakersiden omfatter systemet et flertall av detektorer som er 
koblet til en detektorbaseenhet som registrerer og tolker signalene som sondes fira 

20 identifikasjonsbrikkene. Detektorbaseenbeter i ulike rom er koblet sammen i et 

nettverk og sender signalbehandlet informasjon til en eller flere sentralenheter for 
videre tolkning og sortering. 

Systemet muliggjOT ogsa en grovposisjonering innenfor et rom. Dette oppnaes ved 
25 k broke flere mottakere. Denne posisjoneringen er robust overfor st0y og 
refleksjoner og er enkel og kostnadseffektiv & implementere. 

Fremgangsm&ten for & tilveiebringe et sj^tem i henhold til oppfinnelsen omfatter 
flere trekk med signalbehandling for a redusere linjestey til et minimum, og for a 
30 motta gyldige data selv om brikken er i bevegelse, 

Formalet med oppfinnelsen oppnaes med et system og en fremgangsmate som 
beskrevet i kravsettet, og som vil bli naermere beskrevet i det etterfelgende. 

35 Liste med tegninger 

Oppfinnelsen vil bli videre beskrevet med henvisning til tegningene, hvor: 

Figur 1 viser oppbygningen av en senderenhet som sender ut signaler, 

Figur 2 viser oppbygningen av detektorbaseelementet, 

Figur 3 viser dataflyten fira inngang til utgang i detektorbaseelementet, og 
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Figur 4 viser hvordan hele systemet ec bundet sammen i et nettverk. 
Detaljert beiskiivelse 

Systemet i&lge oppfinnelsea er bygget opp pi en slik mate at det skal vaere miost 
5 mulig pavirkelig fra staykilder, samt korrigere for dopplereffekt gnmnet bevegelse 
av senderenhetene. Det er flere tekniske trekk ved bade sender, mottaker og sentral 
som bidrar til dette. Helheten representerer et system som er godt egnet i 
omgivelser med ulike staykilder, og som kan benyttes selv cm brikkene som sendar 
signaler er i bevegelse. 

10 

Figur 1 viser hvilke enheter som typisk kan innlemmes i hver senderenbet 100 ogsa 
kalt biildce. Hver brikke 100 er en enhet som kan innebolde sabotasjes«isor 1 10, 
timer 120, bevegelsesdetektor 130, identifikasjonsbrikke 140, batteriovervaker 150, 
datastyreenhet 160 (micro controller), sender 170 og mottaker 180 som sender 
15 ultralydb0lger ved hjelp av en transduser 1 90. Det hele blir forsynt med str0m fra 
et batteri 155. Enhetene er innlemmet i en brikke 100 som festes til objektet som 
skal overvikes. Brikken eller senderen kan innebolde alle eller bare noen av 
enbetene. 

20 For utsendelse av signaler omfatter brikkoa 1 00 en sender (1 70) og en 
ultralydtransdnser 190 tilpasset til & sende xst signaler med flere ulike 
grunnfrekvenser samt en styreenbet 160 for & styre signalutsendelsen. 
Brikken 100 omfatter videre midler for i avgjcore om andre brikker sender signaler 
pa samme tidspunkt som den selv skal foreta siding av signaler, og styring av 

25 utsendelse av ultralydsignalene, slik at dette bare foregSr nSr ingen andre 
senderenheter sender signaler. 

Brikken 100 med senderenhet 170 er videre tilpasset til a sende minst to, typisk 8 
grunnfrekvenser i ultralydomradet ved bruk av FSK (Frequency Shift Keying). 

30 

Ultralydtransduseren 190 i brikken 100 er tilpasset for i tillegg til de ulike 
gnmnfrekvensene & variere grunnfirekvensene med stigende og avtagende 
firekvens^ i form av chirp-FSK. 

35 Styreenheten 1 60 i brikken er tilpasset til k aktivere ultralydtransduseren 190 

asynkront i henhold til forhSndssatte tidsrammer og/eller deteksjon av bevegelse. 
Styreenheten 160 er videre tilpasset til & aktivere ultralydtransduseren 190 slik at 
denne starter utsendelse av signaler dersom brikken 100 blir fors0kt jQemet og/eller 
Spnet. 

40 
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Brikkene 100 skal ogsS respondere pi oppkall iBra ett detektorbaseelement 200 
(DBas, fig. 2) samt lytte pS andre brikker, mens senderens oppgave er a sende ED- 
koden til brikken 100 . Dette kan gjeres pS foresporsel fra detektorbaseelementet 
200, i forh§ndsbestemte intervaller og/eller nar objektet kommer i bevegelse. 

5 

Nar en brikke 100 sender mens den er i bevegelse oppstir problemet med 
Dopplerskift. Det vil si den mottatte frekvensen vil vaere hayere eller lavere enn 
den utsendte avhengig av bm brikken 100 beveger seg i en retning mot eller bort 
fra en detektorenhet 290 (fig. 2). Ved bruk av FSK er det mulig a beregne 

10 st0rrelsen p& Dopplerskiftet, og denned hvilken retning som brikken 1 00 beveger 
seg i forhold til detektorenhetene 290. Alle brikkene 100 sender pa de samme 
frekvensene. Fot hver brikke 100 sender ut sin ID lytter den for a se om det er 
andre brikker 100 som sraider. Er det ikke det,. vil den umiddelbart sende over sin 
infonnasjon. Er det andre brikker 100 som sender vil den vente en bestemt tid fOT 

15 den pr0ver igjen. Brikken 100 kan ogsk om 0nskelig innbefette en sabotasjesensor 
110 som aktiveres nar den blir fors0kt §emet fra objektet den er festet til, eller 
fr>rs0kt apnet. 

I en foretrukket utferelse sender hver brikke 100 nt typisk 8 ulike frekvenser i 
20 idtralydomradet ved bruk av FSK. I en annen foretrukket utfcorelse sender hver 
brikke 100 ut 8 chirp-FSK signaler. Dette er spesielt aktuelt i omrider med mye 
st0y. Et chirp-signal, ogsa kalt kvitrelyd er et signal med varierende frekvens. Det 
enkleste av dem er en linesr FM-chirp: 

25 

der frisen er: 

30 

Instantan frekvens er den deriverte av fasen og blir f^f^->rfa. 
Typiske verdier for chirp-rate, m er slik at chirpen varierer over et frekvensonarSde 
som er starre ran Dopplerskiftet, men mindre enn avstanden mellom frekvensene. 
Ved ft=40 kHz og hastighet +/- 6 km/t er Dopplerskiftet omtrent +/- 200 Hz. I 
35 brikkene er dette tatt hensyn til ved at de forskjellige frekvensene ligger med 
avstand mellom 700 og 1000 Hz. Typisk chirp-omrade kan derfor vaere : 
//r= 4-500 Hz. 

Figur 2 viser hviike enheter som typisk kan innlemmes i hver detektorbaseenhet 
40 200 (DBas) som plasseres i et rom. En eller flere detektorenheter 290 (DSat) som 
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er uavhengige av hverandre plasseres i roimnet Disse er koblet mot 
detektorbaseenheten 200 som mottar og sampler flere faste kanaler som minst er to, 
men typisk 8. Signalene fra detektorenhetene 290 blir matet til et grensesnitt 280 
pSat IF), og blir deretter omformet i en analog til digitalomformer 260 (ADC). 

5 Kodingen som benyttes baserer seg pa firekvensskift-n0kling (FSK, frequency shift 
keying). En krets for digital signalbehandling 230 (DSP) behandler datastr0nunen, 
og trekker ut informasjon ved bruk av en fremgangsm&te i henhold til oppfinnelsen. 
Denne er igjen tilknyttet en naiimekrets 240 som brakes til mellomlagring av 
dataene, fiar ferdig behandlede data sendes til en sentralenhet 410 (fig. 4) via en 

10 Ethernet kontroUer 220 og et grensesnitt 210. Andre kontrollere og grensesnitt kan 
bCTiyttes, dersom systemet skal settes opp med en amien type nettverk, som for 
eksempel tradl0se nettverk eller koromunikasjon over str0mnettet. Transduseren 
270 som er innlenmiet i detektorbaseelementet 200 benyttes for a sende signaler og 
oppkall til de ulike brikkene 100, og for mottak. Signalene som sendes styres fra en 

15 sentral enhet 41 0 som er koblet pa nettverket. 

Detektorbaseenheten 200 omfatter nsrmere: 

- AID omformer 260 for a motta og sample flere nlike signaler, 

- midler 230 for & utfiBrre Mgende trinn for behandling av de mottatte data: 
20 - analog til digitalomforming av de samplede signalene; 

• oversendelse til et minne 240 for mellomlagring av digitaliserte signaler; 

- kategorisering av signalene i frekvensblokker for videre prosessering med 
Fouriertransformasjon for beregning av Dopplerskift fra posisjonen til 
frekvensblokken med det sterkeste signalet; 

25 - bruk av linjedetektor, for deteksjon av enkeltfrekvensst0ykilder p& de ulike 

signalene, for korrigering og fremskaffing av godkjente data; 

- mfimstersammenligning over alle bit for & bestemme en signatuir som er 
kjennetegn^de for tids- og Dopplerskift; 

" varsling til en sentralenhet 410 via et nettverksgrensesnitt 215 nar tilstrekkeUg 
30 mengde med godkjente data er behandlet og klare for videre behandling i 

sentralenheten 410, og 

- oversendelse av dataene til sentralenheten 410. 

Figur 3 viser et flytskjema over signalbehandlingen som foregSr i ulike triim i 
35 detektorbaseenheten. Detektorbaseenheten 200 omfatter A/D omformer 260 for a 
motta og sample flere ulike signaler. Iimgangen pk A/D omformeren.260 blir matet 
med analoge signaler fra detektorenhetene 290 via et grensesnitt 280 (trinn 300), 
og de mottatte niv&ene blir underlagt nivaestimat (trinn 310) og eventuelt forsterket 
dersom de er under et minimumsniva. Deretter blir det foretatt en kategorisering av - 
40 signalene i frekvensblokker for videre prosessering med Fouriertransformasjon 
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(triim 320) for beregning av Dopplerskift fra posisjonen til frekvensblokken med 
det sterkeste signalet* En linjedetektor maler og vurderer linjestoy (triim 330) som 
koromer inn pa hver detektbrbaseenhet 200, for deteksjon av 
enkeltfrekvensst0ykilder pa de ulike signalene,. og for korrigering og fremskaffing 
5 av godkjente data. Dersom linjest0yen er over et visst niva blir det utf0rt en 

differensiering og filtrering (trinn 340) for a skille ut U0nskede signaler. Etter dette 
vil det foretas en menster'-sammenlikning (trinn 350) pa signalene for a bestemme 
en signatur som er kjennetegnende for tids- og Dopplerskift. De resulterende og 
filtrerte signalene er n& klare til a sendes over nettverket for videre behandling i en 
10 sentralenhet 410 (fig. 4). Sentralenheten 410 blir varslet via et nettverk 215 nar 
tilstrekkelig mengde med godkjente data er behandlet og klare for videre- 
behandling. Dataene blir deretter oversendt til sentralenheten 410 for videre 
behandling. 

15 Som nevnt kan det, i omrader med mye st0y vaere en fordel at brikkene 100 sender 
ut signaler i form av chirp-FSK. Systemet er tilrettelagt for dette. NSr brikkene 
sender chirp-FSK signaler benytter detektorbaseenheten 200 fraksjonell 
Fouriertransformasjon (triim 320, fig. 3) i signalprosesseringen. Ved deteksjon av 
chirp-FSK signaler utfjBorer detektoren fsacst en de-chirping av de mottatte signalene, 

20 og derettOT firekvensanalyse (FFT, m0nsterg]enkjenning, terskling osv). Hver blokk 
med data, xfnj, n=0, ...,N-U ma ferst multipliseres med en kompleks de-chirp, der 
senterfrekvensen allerede er tatt med i FFT-beregningen, dvs. en chirp med fase 
—TtfJt^ . De-chirpen settes opp slik at den har 0 fase midt i blokken. Da vil 
konstante firekvenser spres utover i frekvens, mens de chirp-signalene som passer 

25 med de-chirp raten vil samles, Denne algoritmen kan ogsa formnleres som en 
fraksjonell Fouriertransform. Denne fremgangsmaten vil rednsere st0y med 
konstante frekvenser til et minimum. 

Figur 4 viser oversikt over hele systemet 400 i henhold til oppfinnelsen. Figuren 
30 viser samspillet mellom brildcer 100, detektorer 200, 290 og en sentral enhet 410 i 
form av en PC som koordinerer alle mottatte data. Flere klientterminaler 420 kan 
tilkobles systemet for a fa tilgang til informasjon fra ulike lokasjoner. 

For posisjonsbestemmelse av minst en senderenhet i rom med ulik st0y som 
35 linjeinterferens omfatter systemet: 

- minst 6n senderenhet 100 med 6n ultralydtransduser 190 for & sende signaler p& 
flere ulike frekvenser, minst to detektorenheter 290 for detektering av 
ultralydsignaler, 

- minst 6n detektorbaseenhet 200 for signalbehandling koblet til detektorenhetene 
40 290, 
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- et nettverk 215 som forbinder flere detektorbaseenlieter 200 sammen, samt 

- minst &a sentralenhet 410 for innsamling og tolking av behandlede data fira 
detektorbaseenlieter 200 via nettverksforbindelsen 215, og hvor datamengden som 
sendes jfra detektorbaseenhetene 200 til sentralenheten(e) 410 er redusert til et 
minimum fordi signalstey og uvesentlige signalkomponenter i det vesentlige er 
^emet fira signalene ved bruk av signalbehandling i detektorenheten 200 fer 
overfaring av signalene til sentralenlieten(e) 410, samt 

- behandlingsmidler i sentralenlieten(e) 410 for a bestemme posisjonen til en 
sraderenhet 100. 

Som nevnt vil signalstyrken som hver av detektorenbetene 290 mottar, avgjenre 
hvilken detektorenhet 290 som er naermest brikken 100 som sender signalene, og 
posisjonen til brikken 100 som sender ut sin ID kan dermed bestemmes. For at 
dette skal vaere rnxdig ma systemet kalibreres ved at alle detektorenbetene 290 som 
befinner seg i samme rom posisjonsbestemmes i forhold til geometrien i rommet. 
Resultatet av denne kalibreringen legges inn som parametore i sentralenheten(e) 
410 for boregning av posisjonen til en brikke i forhold til bvilken detektorenbetene 
290 som mottar det sterkeste signalet 

Fremgangsm&ten i &lge oppfimielsen for a posisjonsbestemme en eller flere 
senderenheter eller brikker 100 i rom med ulik st0y som linjeinterferens cmfatter: 

- a sende fra brikken 100 ultralydsignaler med flere ulike firekvenser, 

- a sample signalene i en detektorbaseenhet 200 mottatt fra transduser 270 og minst 
en detektorenhet 290, og vidare & utfietre falgende trinn for behandling av de 
mottatte data: 

- analog til digitalomforming av de samplede signalene; 

- mellomlagring av samplede og akkumulerte verdier; 

- kategorisering av resulterende data fta signalene i fi»kvensblokker for videre 
prosessering med Fouriertransformasjon for beregning av Dopplerskifl ut && 
posisjonen til firekvensblokken med det sterkeste signalet; 

- differensierende filtrering som fimksjon av tid, for reduksjon av 
enkeltfrekvenssteykilder pi de ulike signalene, for firemskaffing av godkjente dat^ 

- monstersammenligning over alle bit for k bestemme en signatur som er 
kjennetegnende for tids- og Dopplerskift; 

- varsling til en sentralenhet 410 via et nettvrarksgrensesnitt 215 nSr tilstrekkelig 
mengde med godkjente data erbehandlet i detektoibaseenheten(e) 200 og erklare 
for videre behandling i sentralenheten 410; 

- oversendelse av dataene til sentralenheten 410, og 
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- sammenligning av mottatte signalparametere i sentralenheten 410 fra flere 
detektorenheter 290 i et rom for bestemmelse av posisjonen til brikker 100 i 
rommet. 

5 Et typisk eksempel pa hvordan systemet fungerer i praksis vil na beskrives. Nar en 
operatOT av en sentralenhet 410 eller en klient terminal 420 vil vite hvor ett 
bestemt objekt som er merket med en brikke 100 befumer seg, vil operatOTen utfiare 
en handling pa sin sentralenhet 410 eller terminal 420 som initierer et S0k i 
databasen over sist mottatte meldinger fira brikken. 

10 Pa forhand bar brikken 100 initiert en utsendelsesrutine. Dette innbefatter som 
tidligere nevnt a lytte pa andre brikker 100 for a se om noen andre i 0yeblikket 
foretar utsendelse av signalen Dersom dette er tilfellet vil brikken 100 vente en 
forhandsbestemt tid. Hvis ingen andre brikker 100 sender, starter den aktuelle 
brikkra 100 a sende signaler. Detektorbaseenheten 200 fanger disse opp. De 

15 analoge signal^e som mottas av de ulike detektorenbetene 290 og transduseren 
270, sendes pa inngangen til A/D-omformeren 260 i detektorbaseenheten 200, 
Deretter vil signalbehandlingen i henhold til oppfinnelsen initieres, og den 
resulterende datastr0mmen pa utgangen av detektorbaseenheten 200 sendes over 
nettverket 215 til sentralenheten(e) 410 eller teraiinalen(e) 420 som fOTSt initierte 

20 oppkallet. Her blir dataene videre tolket, slik at posisjonen til objektet som brikken 
100 er festet pa kan bestenmaes. 

Systemet 400 som i helhet er beskrevet over er fleksibelt og enkelt k bygge ut. Ved 
a 0ke antallet detektorenheter 290 i samme rom, vil neyaktigheten av 
25 posisjonsbestemmelsen 0ke. Vedlikehold, utvidelse og oppgradering vil vasre 

enkelt, siden systemet 400 styres og administreres fra en sentral styringsenhet som 
for eksempel en PC i et nettverk, eller for eksempel en PDA i et tr&dl0st nettverk. 

Hovedtrekkene ifelge oppfinnelsen er at systemet kan finne posisjonen til objekter 
selv om disse er i bevegelse, og i omrader med ulik linjest0y, Systemet er derfor 
30 bade fleksibelt og kostnadseffektivt. 




10 



PATENTKRAV 

1. Detektorbaseenhet (200) spesielt tilpasset et system (400) for 
posisjonsbestemmelse av objekter i bevegelse og for anvendelse i rom med xilik 
st0y som linjeinterferens karakterisert vedat den omfatter: 

5 - signalbehandlingsmidler (260) for k motta og sample flere ulike signaler, 
- midler (230) for a ut&re folgende trinn for behandling av de mottatte data: 

- analog til digitalomfonning av de samplede signalene; 

- oversendelse til et minne (240) for mellomlagring av digitaliserte signaler; 

- kategorisering av signalene i firekvensblokker for videre prosessering med 
10 Fouriertransformasjon for beregning av Dopplerskift fira posisjonen til 

frekvensblokken med det sterkeste signalet; 

- bruk av linjedetektor, for deteksjon av enkeltfrekvensst0ykilder pa de ulike 
signalene, for korrigering og firemskafOng av godkjente data; 

- m0nstersanunenligning over alle bit for a bestemme en signatur som er 
15 kjennetegnende for tids- og Dopplerskift; 

- varsling til en sentralenhet (410) via et nettverksgrensesnitt (215) nar 
tilstrekkelig mengde med godkjente data er behandlet og Mare for videre 
behandling i sentralenheten (410), og 

- oversendelse av dataene til sentralenheten (410). 

20 

2. Detektorbaseenhet(200)ihenholdtilkrav 1, karakterisert ved at 
signalbehandlingsmidler (260) er innrettet for sampling p& minst 2, typisk 8 
kanaler. 

25 3. Detektorbaseenhet (200) i henhold til krav 1, karakterisert ved at det 
benyttes fraksjonell Fonriertransfomiasjon nar sendeme sender chirp-FSK signaler. 

4. Senderenhet (100) for bruk i et system (400) for bestemmelse av posisjonen til 
objekter som kan vaere i bevegelse i rom med st0y som linjeinterferens, 

30 karakterisert ved at senderenheten (100) omfatter en ultralydtransdusCT 
(190) tilpasset til k sende ut signaler med flere ulike gruimfirekvenser samt en 
styreenhet (160) for k styre signalutsendelsen. 

5. Senderenhet (100) i henhold til krav 4, karakter is ert ved at 

35 den omfatter en transduser (190) og en mottakerenhet (1 80) for a detektere om 
andre senderenheter (100) sender signaler pa samme tidspunkt som den selv skal 
foreta sending av signaler, at styreenheten (160) er tilpasset for styring av 
utsendelse av ultralydsignalene, slik at dette bare foreg&r nSr ingen andre 
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senderenlieter (100) sender signaler.. 

6. Senderenliet(100)ihenlioldtilkrav4, karakterisert ved atdener 
tilpasset til a sende ut minst to, typisk 8 gnmnfrekvenser i ultralydomradet ved 

5 brukavFSK. 

7. Senderenhet (100) ihenhold til krav 4, karakterisert ved at 
ultralydtransduseren (190) er tilpasset for i tillegg til de nlike grunnfrekvensene k 
variere de ulike grunn&ekvensene med stigende og avtagende frekvenser i form av 

10 chiip-FSK. 

8. Senderenhet(100)ihenlioldtilkrav4,karakterisert ved at 
styreenheten (160) er tilpasset til a aktivere idtralydtransduseren (190) asynkront i 
henhold til forhSndssatte tidsrammer og/eller deteksjon av bevegelse. 

15 

9. Senderenhet(100)ihenlioldtilkrav4,karakterisert ved at 
styreenheten (160) er tilpasset til i aktivere ultralydtransduseren (190) slik at denne 
starter utsendelse av signaler dersom senderenheten (100) blir fors0kt §emet 
og/eller Spnet. 

20 

10. System (400) for posisjonsbestemmelse av minst 6n senderenhet (100) i rom 
med ulik stay som linjeinterferens karakterisert vedatdet omfatter: 

- minst 6n senderenhet (100) med 6n nltralydtransduser (190) for a sende signaler 
p& flere ulike frekvenser, 

25 - 6n transduser (270) og ytterligere minst en mottakerenhet (290) for detektering av 
ultralydsignaler, 

- minst 6n detektorbaseenhet (200) for signalbehandling koblet til 
mottakerenhetene (290), 

_ et nettvedc (215) som forbinder flere detektorbaseenheter (200) sammen, samt 
30 - minst en sentralenhet (4 1 0) for innsamling og tolking av behandlede data fra 

detektorbaseenheter (200) via en nettverksforbindelse (215), og hvor datamengden 
som sendes fra detektorbaseenhetene (200) til sentralenheten(e) (410) er redusert til 
et tYiinitrmm fordi signalst0y og uvesentlige signalkomponenter i det vesentlige er 
fjemet fra signalene ved bruk av signalbehandling i detektorbaseenheten (200) fiiar 
35 over&ring av signalene til sentralenheten(e) (200), samt 

- behandlingsmidler i sentralenheten(e) (410) for & bestemme posisjonen til en 
senderenhet (100). 
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11. Fremgangsmate for & posisjonsbestemme en eller flere senderenheter (100) i 
rom med ulik st0y som linjeinterferens karakterisert ved at 
firemgangsmaten omfatter: 

- k sende fra senderenheten (100) ultralydsignaler med flere ulike frekvenser, 
5 - a sample signalene i en detektorbaseenhet (200) mottatt fra minst to 

detektorenheter (290), og videre a utfSenre f0lgende trinn for behandling av de 
mottatte data: 

- analog til digitalomfoxming av de samplede signalene; 

- mellomlagring av samplede og akkumulerte verdier; 

10 - kategorisering av resulterende data fra signalene i frekvensblokker for videre 
prosessering med Foiiriertransft)rmasjon for beregning av Dopplerskift ut fra 
posisjonen til frekvensblokken med det sterkeste signalet; 

- differensierende filtrering som ftmksjon av tid, for reduksjon av 
enkeltfrekvensst0ykilder pa de nlike signalene, for fremskaffing av godkjente data; 

15 - m0nstersammenligning over alle bit for a bestemme en signatm: som er 
kjennetegnende for tids- og Dopplerskift; 

- varsling til en sentralenhet (410) via et nettverksgrensesnitt (215) nar tilstrekkelig 
mengde med godkjente data er behandlet i detektorbaseenheten(e) (200) og er Mare 
for videre behandling i sentralenheten (410); 

20 - oversendelse av dataene til sentralenheten (410), og 

- sammenligning av mottatte signalparametere fra flere detektorenheter (290) i et 
rom for bestemmelse av posisjon til senderenheter (100) i rommet. 

12. Fremgangsmate i henhold til krav 11 karakterisert yed at det 

25 benyttes fraksjonell Fouriertransformasjon nar senderenhetene (100) sender chirp- 
FSK signaler. 

13. Fremgangsmate i henhold til krav 11 karakterisert ved atde 
sammenlignede signalparameteme er signalstyrke. 

30 
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SAMMENDRAG 

Fremgangsmate og sjrstem 400 for deteksjon og 
posisjonsbestemmelse av brikker 100 som sender ut 
ultralydsignaler i et rom. Systemet 400 omfatter 
5 elektroniske identifikasjonsbrikker 100 som festes pa 
objekter som skal overvSkes. Hver brildce 100 er utstyrt 
med sender 170 og mottaker 180, Signalene blir mottatt 
av et flertall detektorenheter 290 som er koblet til en 
detektorbaseenhet 200 som registrerer og tolker 

10 signalene som sendes fira identifikasjonsbrikkene 100. 
Detektorbaseenheter 200 plassert i ulike rom er koblet 
sammen i et nettverk 215 og sender behandlet 
informasjon til en eller flere sentralenheter 410 for 
videre tolkning og sortering. Det spesielle ved 

15 oppfiimelsen er at linjeinterferens i det vesentlige blir 
fjemet, og det er mulig & bestemme posisjon selv om 
identifikasjonsbrikkene 100 er i bevegelse. 



Fig. 4 
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